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© Bei einem Multiblock-Robot-System sollen die Vorteile 
der flexiblen Multiachsen-Anwendung durch Muitiblock- 
Normteila, fur die kostengunstige Energiegewinnung aus 
Sonnan- und Windkraft, die Energjespeicherung und die 
Energie-Abgabe, genutzt warden. Zur Losung dieser Aufga- 
be ist gemaB der Erfindung vorgesehen, da& Multiblock 
Normteile (1) gebildet warden, die aus Ranschaufsteckge- 
hausen (9') mit integrierten Solareinheiten und Aufsteckflan- 
schen (27, 27') bestahen und auf Zantralgahause (9) aufge- 
steckt warden, die Einbauelemente der Solarelektronik und 
Spannungswandlern beinhalten und an den Au&enkanten 
und auf der Ruckseite mit Drehflansch-Steckverbindungen 
(2) ausgerustet sind, daS die Multiblock Normteiie (1) mit 
Solareinheiten und Multiblock Gelenkarmen kombiniert war- 
den, mit FlanschaufsteckgehSusen (9*) mit zentraler, vertika- 
■ ter StQtzfunktion, mit horizontalen Verbund-Ranschauf- 
steckgehausan (9'), mit Multiblock Gelenkrahmen die aus 
Ranschaufsteckgehausen (9') mit Aufsteckfianschen (27) 
horizontal und vertical zueinander zusammengesteckt war- 
den, a u Sard am mit Ftanschaufateckgehiusen (9*) mit inte- 
grierten Batterieeinheiten, die hintereinander aufgesteckt 
warden, Batterielinien biiden und sich selbsttatig durch 
Magnetschalter in den Drehflansch-Steckverbindungan (27, 
27') beim Batterieaustausch entriegeln und veniegeln, mit 
Muftiblock-Batteriespendern und mit M ulti block- Batten a - 
wechslern die eine Vielzahi von Battarieiinian aufnehmen, 
die auBerdem mit 
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Beschreibung men kombiniert werden, mit Flanschaufsteckgehausen 

mit zentraler, vertikaler Stutzfunktion, mit horizontalen 
Die Erfindung betrifft ein Multiblock-Robot System Verbund-Flanschaufsteckgehausen, mit Multiblock Ge- 
fur die Energiegewinnung aus Sonnen- und Windkraft, Ienkrahmen die aus Flanschaufsteckgehausen mit Auf- 
die Energie-Speicherung und die Energie-Abgabe. Ge- 5 steckflanschen horizontal und vertikal zueinander zu- 
maB DE 40 30 119 C2 tst ein Multiblock-Robot System sammengesteckt werden, auBerdem mit Flanschauf- 
bekannt Diese Anordnung erbringt den Vorteil, dafi steckgehausen mit integrierten Batterieeinheiten, die 
zielgerichtete Robot-Gesamtsysteme zu standardisier- hintereinander aufgesteckt werden, Batterielinien bil- 
ten, annahernd baugleichen Multiblock-Normteilen auf- den und sich selbsttatig durch Magnetschalter in den 
geldst werden, die mit minimalem Aufwand in Entwick- 10 Drehflansch-Steckverbindungen beim Batterieaus- 
lung und Konstruktion erstellt werden konnen und mit tausch entriegeln und verriegeln, mit Multiblock-Batte- 
wenigen Handgriffen von den Anwendern selbst fur das riespendern und mit Multiblock-Batteriewechslern die 
ursprunglich angestrebte Wirkungsspektrum eingesetzt eine Vielzahl von Batterielinien aufnehmen, die auBer- 
oder zu anderen Robot-Systemlosungen zusammenge- dem mit Flanschaufsteckgehausen mit integrierten Be- 
steckt werden konnen. Ferner ist gemaB 15 leuchtungskdrpern kombiniert werden, aufierdem mit 
DE 41 41 241 Al ein Multiblock-Robot System bekannt, Flanschaufsteckgehausen mit integrierten Windrotoren 
das die Vorteile des flexiblen Multiachsen-Robot Sy- mit horizontal er und vertikaler Drehachse, auBerdem 
stems in der Funktion und Anwendungsflexibilitat und mit Flanschaufsteckgehausen mit integrierter Steue- 
in der Anwendungsbreite noch erweitert und dabei rungs-Computereinheit und mit Flanschaufsteckgehau- 
gleichzeitig die BaumaBe reduziert und auBerdem die 20 sen mit integrierter Sensor- und Steuerungselektronik 
systemkompatible und funktionsfahige externe Anwen- und in der Kombination Einzelner oder Vielfacher die- 
dung ermdgiicht AuBerdem ist gemaB DE 195 17 852 ser Multiblock Komponenten, durch Aufstecken auf die 
Al ein Multiblock-Robot System bekannt, bei dem die gegenseitigen Drehflansch-Steckverbindungen, autono- 
Standardisierung und wirtschaftliche Nutzungsfahigkeit me, seibststeuernde Multiblock-Energiestationen fur 
weiter gesteigert und gleichzeitig die Benutzerflexibili- 25 Solar- und Wind-Energiegewinnung, Speicherung und 
tat zusatzlich erhoht wird. Weiterhin sind multiblock-sy- Energie-Abgabe bilden, die sich selbsttatig mit den So- 
stemfremde Sonnen- und Windenergiesysteme bekannt, laroberflachen und den Wind-Rotorblattern immer lot- 
die auch Richtungseinsteilungen erlauben, die jedoch in recht zum jeweiligen Sonnenstrand und der jeweiligen 
Relation zum Aufstellflachenbedarf, keine sehr hohe Windrichtung ausrichten. 

Energiegewinnung bieten und aufgrund ihrer individu- 30 Hiermit ist gegenuber dem Stand der Technik er- 
ellen Auslegungen und relativ geringen Standardisier- reicht, daB die Vielfalt, Funktion und wirtschaftliche 
ungs- und Normungstiefe nicht sehr kostengunstig sind Herstellung der Baugruppen der Multibiock-Robots 
und erschwerend durch individuelle AnschluB- und und anderer selbstoperierender Multiblock-Multiach- 
Montagetechniken, in der Regel nur durch Fachspeziali- sen-Systeme durch ErschlieBung eines neuen, groBen 
sten mit groBerem zeitlichen und kostentrachtigen Zu- 35 Anwendungsbereiches, noch gesteigert wird. AuBerdem 
satzaufwand erfolgen kann. AuBerdem erscheint die wird auBen operierenden Multiblock-Muldachsen Sy- 
Speicherung und Bereitstellung der Energie und kosten- stemen ein Energie-Erzeugungs- und Versorgungssy- 
gunstigeVerteilung,furVerbraucher nicht sehr attaktiv. stem mit hohem Wirkungsgrad bei geringem Aufstel- 
Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, durch die lungsflachen bedarf an beliebigen Stutzpunkten zur 
Einfiihrung einer geringen Anzahl zusatzlicher Multi- 40 Verfugung gestellt, das von Anwendern ohne technische 
block-Normteile fur die kostengiinstige und umwelt- Vorkenntnisse und auch von selbstoperierenden Multi- 
schonende Energiegewinnung bei moglichst geringem block Robotern ieicht, durch reine Aufsteckoperationen 
Aufstellflachenbedarf und durch die Energie-Bereitstel- aufgebaut und verandert werden kann und das in varia- 
lung fur Multiblock-Robotssysteme, Multiblock- Elek- blen GroBen, als kleine Energiestation fur Einzelbenut- 
tro-StraBenfahrzeugeunddas6ffentlicheNetz,dieVor- 45 zer und auch fur selbstoperierende Roboter uberall 
teile dieser flexiblen Multiachsen-Robot Systeme durch nutzbar ist, als erweiterte, mittlere Energiestation fur 
hohe Stuckzahlen, in der Standardisierung, wirtschaftli- unterschiedliche Benutzer von Elektrofahrzeugen, auch 
chen Herstellung, Funktionalitat, und Anwendungsbrei- an StraBenrandern und Tankstellen aufstellbar ist und in 
te, noch zu erweitern. Zusatzhch sollen die Moglichkei- zusammengefaBten Systemen, zu einem groBen und lei- 
ten der schnellen Multiblock-Normteil Installation 50 stungsfahigen, C02 reduzierenden Verbund fur Ener- 
durch wenige Handgriffe, auch von Anwendern ohne gie-Erzeugung- und Versorgung, mit Verbindung zum 
technische Vorkenntnisse genutzt werden kdnnen und offentlichen Stromnetz, ausgebaut werden kann. 
die weitreichende Benutzerflexibilitat auch fur die Ener- Ausgestaltungen der Erfindung sind in den Unteran- 
giegewinnung und Bereitstellung unter veranderten, sai- spriichen genannt 

sonal bedingten Wetteranderungen, zu einem sehr wirt- 55 Die Erfindung wird im folgenden anhand von Ausfuh- 

schaftlichen, C02 freien Energiesystem fuhren und ei- rungsbeispielen, mit Bezug auf die Zeichnung naher er- 

nen kontinuierlich hohen Energienutzungsgrad, durch lautert In dieser zeigt: 

jederzeit veranderbare und schnell anpaBbare Norm- Fig. 1 die Vorderansicht eines Multiblock Robot Sy- 

teilkombinationen gewahrleisten. stems, das eine mobile Multiblock-Robot Energiesta- 

Dies ist gemaB der Erfindung dadurch erreicht, daB 60 tion, mit Solar-Energie Gewinnung, Speicherung und 

Multiblock Normteile gebildet werden die aus Flansch- Energie-Abgabe mit mittlerer Leistungskapazitat dar- 

aufsteckgehausen rait integrierten Solareinheiten und stellt und die in Richtung der Pf eile aus einzelnen Multi- 

Aufsteckflanschen bestehen und auf Zentralgehause block-Normteilen zusammengesteckt wird. 

aufgesteckt werden, die Einbauelemente der Solarelek- Fig. 2 die Seitenansicht einer mobilen Muldblock-Ro- 

tronik und Spannungswandlern beinhalten und an den 65 bot &iergiestation mit Solar-Energie-Gewinnung, Spei- 

AuBenkanten und auf der Ruckseite mit Drehflansch- cherung und Energie-Abgabe mit mittlerer Leistungs- 

Steckverbindungen ausgerustet sind, daB die Multiblock kapazitat und Multibloclc- Verbindung zu weiteren Mul- 

Normteile mit Solareinheiten und Multiblock Gelenkar- tiblock-Energiestationen, 
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Fig. 3 Die Vorderansicht einer ortsfesten, in Pfeilrich- 
tung zusammengesteckten, Multiblock- Robot Energie- 
station von mittlerer Leistungskapazitat, mit kombinier- 
ter Solar- und Wind-Energie-Gewinnung, Speicherung 
und Energie-Abgabe mit Batteriespender fur den manu- 5 
ellen Batterieaustausch, 

Fig. 4 Die Vorderansicht einer ortsfesten Multiblock- 
Robot Energiestation mit kombinierter Solar- und 
Wind-Energie-Gewinnung, Speicherung und Energie- 
Abgabe mit selbstoperierendem Batteriewechsler, und 10 
erweiterter Leistungskapazitat gegenfiber der Multi- 
block-Robot Energiestation gemaB der Fig, 3, 

Fig. 5 Die Vorderansicht einer ortsfesten Multiblock- 
Robot Energiestation mit kombinierter Solar- und 
Wind-Energie-Gewinnung, Speicherung und Energie- 15 
Abgabe, mit mittlerer Leistungskapazitat, 

Fig. 6 Die Vorderansicht einer ortsfesten Multiblock- 
Robot Energiestation mit kombinierter Solar- und 
Wind-Energie-Gewinnung, Speicherung und Energie- 
Abgabe, und erweiterter Leistungskapazitat gegenuber 20 
der Multiblock-Robot Energiestation gemaB der Fig. 4 
und 5, 

Fig. 7 Die perspektivische Darstellung und Urnru- 
stung einer vorhandenen Wind-Energieanlage, zu einer 
stationaren Multiblock-Robot Energiestation mit kom- 25 
binierter Solar- und Wind-Energie-Gewinnung, Spei- 
cherung und Energie-Abgabe und erweiterter Lei- 
stungskapazitat gegenuber der Multiblock-Robot Ener- 
giestation gemaB der Fig. 6, mit je zwei Flanschauf- 
steckgehausen mit integrierten Solareinheiten pro Mul- 30 
tiblock-Geienkrahmen, 

Fig. 8 Die Vorderansicht einer ortsfesten Multiblock- 
Robot Energiestation mit kombinierter Solar- und 
Wind-Energie-Gewinnung, Speicherung und Energie- 
Abgabe, mit einem Flanschaufsteckgehause mit Sola- 35 
reinheiten pro Multiblock-Gelenkrahmen und einem 
abgesetzt angeordneten, selbstoperierenden Batterie- 
wechsler, 

Fig. 9. Die perspektivische Darstellung und Umrfi- 
stung einer vorhandenen, Wind-Energieanlage zu einer 40 
stationaren Multiblock-Robot Energiestation mit kom- 
binierter Solar- und Wind-Energie-Gewinnung, Spei- 
cherung und Energie-Abgabe, mit je einem Flanschauf- 
steckgehause mit integrierten Solareinheiten pro Multi- 
block-Gelenkrahmen. 45 

Fig.l 

Jedes Multiblock Robot System, das die mobile Multi- 
block-Robot Energiestation mit Solar-Energie Gewin- 50 
nung, Speicherung und Energie-Abgabe mit mittlerer 
Leistungskapazitat umfaBt, ist ein selbstoperierender, 
ortsveranderiicher Energiestfitzpunkt Die Verfahrbar- 
keit wird durch Multiblock Normteile 1 ermoglicht, die 
Flanschaufsteckgehause 9' besitzen und als Gurt-Fah- 55 
reinheiten, alternativ als Rad-Fahreinheiten, ausgebildet 
sind und auf den auBen liegenden Drehflansch-Steck- 
verbindungen 2 und vor Kopf des mittig instailierten 
Multiblock Normteiles 1 mit Bilderkennungs-Bewe- 
gungs- und Infrarot Steuerungs-Sensoreinheiten ausge- eo 
rfistet sind Ober dem mittig instailierten Multiblock 
Normteil 1 der Gurt-Fahreinheiten ist ein Flanschauf- 
steckgehause 9' aufgesteckt, das eine Steuerungs-Com- 
putereinheit umfaBt AuBerdem nimmt dieses Multi- 
block Normteil 1 einen Multiblock-Gelenkrahmen auf, 55 
der aus zwei baugleichen vertikalen Flanschaufsteckge- 
hausen 9' und zwei baugleichen horizontalen Flansch- 
aufsteckgehausen 9 / zusammengesteckt wird und der 
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durch die Antriebswicklungen des mittig instailierten 
Multiblock Normteils 1, fiber die eigene, vertikale Mit- 
telachse frei schwenkbar ist Die vorliegende mobile 
Multiblock-Robot Energiestation nimmt vier Multi- 
block Normteile 1 mit Flanschaufsteckgehausen 9' mit 
integrierten Solareinheiten auf, die mit Aufsteckflan- 
schen 27 auf versenkte Aufsteckflansche 27' der Zen- 
tralgehause 9 aufgesteckt werden und im zusammenge- 
steckten Zustand, ein Multiblock Normteil 1 bilden. Auf 
die Drehflansch-Steckverbindungen 27, seitlich der ver- 
tikalen Flanschaufsteckgehause 9', werden Flanschauf- 
steckgehause 9 / mit integrierten Batterieeinheiten hori- 
zontal aufgesteckt Auf die zentrale Drehflanschsteck- 
verbindung 27 des Multiblock-Gelenkrahmens sind 
zwei weitere Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten 
Batterieeinheiten vertikal aufgesteckt Daruber ist, in 
eingeschwenkter Seitenansicht dargestellt, ein Gelenk- 
arm aufgesteckt, der aus zwei Multiblock Normteilen 1 
zusammengesteckt ist und der ein frei schwenkbares 
Multiblock Normteil 1 mit Flanschaufsteckgehause 9' 
mit integrierter Solareinheit auf nimmt Fur diese Einheit 
ist zentral in der Solaroberflache eine weitere Dreh- 
flansch-Steckverbindung 27, zur Aufnahme eines 
Flanschaufsteckgehauses 9' mit integrierter Antennen- 
und Femsteuersignaleinheit, vorgesehen. Die Zentral- 
gehause 9 der Multiblock Normteile 1 die mit Flansch- 
aufsteckgehausen 9 / mit integrierter Solareinheit zu- 
sammengesteckt sind, besitzen an den AuBenkanten und 
zentral auf der ruckseitigen Front, Drehflansch-Steck- 
verbindungen 2 mit innen liegenden Strom- und Kom- 
munikationskanalen und aufgesetzten Antriebswicklun- 
gen- Jedes Zentralgehause 9 der Multiblock Normteile 1 
fur Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten Solarein- 
heiten erhalt auBerdem Einbauelemente fur Batterie- 
Ladeelektronik, Spannungswandler und die Steuerung 
fur die eigenen Antriebswicklungen. Dadurch ist jedes 
Multiblock Normteil 1 mit Flanschaufsteckgehause 9' 
mit integrierter Solareinheit, ein autonomer Sonnen- 
Energieumwandler und in Kombination mit Multiblock 
Gelenkrahmen und Multiblock Gelenkarmen, zusatz- 
lich mehrachsig schwenkbar, mit Rotationsmoglichkeit 
fiber die horizontale, vertikale und zentrale Achse, so- 
fern die horizontalen, vertikalen oder aber die zentrale, 
rfickseitige Drehflansch-Steckverbindung 2 als aktive 
Steckverbindungen ausgewahlt werden und erreicht je 
nach dem Tagesstand der Sonne, immer die lotrechte, 
optimale Energiegewinnungs-Ausrichtung zur Sonnen- 
einstrahlung. Die Installation kann alleinstehend, in der 
Kombination mit beliebigen Multiblock Normteilen 1 
oder Flanschaufsteckgehausen 9', oder aber innerhalb 
eines Multiblock Gelenkrahmens erfolgen. Das gilt auch 
fur die Flanschaufsteckgehause 9 mit integrierten Batte- 
rieeinheiten. Auch diese besitzen die Multiblock Robot 
systemtypischen Steckerbuchseneinheiten mit Einrast- 
steckern, federbelasteten Klemmhebeln und Magnet- 
verriegelungen auf einer Seite und auf der gegenfiber- 
liegenden Seite, zueinander kompatible Steckereinhei- 
ten, die durch die Batterie-Mittelachse geffihrten Strom- 
und Kommunikationskanale miteinander verbunden 
sind und werden hier auf Drehflansch-Steckverbindun- 
gen 27 des Multiblock Gelenkrahmens aufgesteckt, der 
von Anwendern fur den Austausch erreichbar ist, oder 
aber fur die eigene Systemversorgung an beliebigen 
Drehflansch-Steckverbindungen 2, 27, 27', in der Nahe 
der zu versorgenden Systemeinheiten. Die Ranschauf- 
steckgehause 9, mit integrierten Batterieeinheiten wer- 
den, abgesichert durch die beidseitigen Einraststecker 
und Steckerbuchsen mit den federbelasteten und Ma- 
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gnetschalter gesicherten Klemmhebeln, zu mehreren 
hintereinander zu Batterielinien aufgesteckt Die Auf- 
steckung kann in horizontaler und vertikaler Lage erfol- 
gen. Der fertige Zusammenbau der vorliegenden mobi- 
len Multibiock Robot Energiestation besitzt die Eigen- 
schaft, alle installierten Solareinheiten genau lotrecht 
zum jeweiligen Sonnenstand ausrichten zu kdnnen. Die 
vertikale Anpassung erfolgt durch Schwenkung des ge- 
samten Multibiock Gelenkrahmens. Die horizontale 
Anpassung der Multibiock Normteile 1 mit Flanschauf- 
steckgehausen 9' mit integrierter Solareinheit innerhalb 
des Multiblock-Gelenkrahmens, erfolgt durch Schwen- 
kung der einzelnen Multibiock Normteile 1 mit Flansch- 
aufsteckgehausen 9 / mit integrierter Solareinheit in den 
gemeinsamen Gelenkpunkten, durch die Antriebswick- 
lungen in den Zentralgehausen 9 der Multibiock Norm- 
teile 1 und fur das Multibiock Normteil 1 mit Flansch- 
aufsteckgehausen 9' mit integrierter Solareinheit und 
zusatzlicher Antennen- und Fernsteuersignaleinheit in 
Kopfposition, durch den Multiblock-Gelenkarm. Der in 
den Solarzeilen der Solareinheiten erzeugte Strom wird 
der Batterie Ladeelektronik und den Spannungswand- 
lern in den Zentralgehausen 9 zugefuhrt und uber, die 
das Gesamtsystem der Multibiock Normteil 1 Installa- 
tion durchlauf enden Strom- und Kommunikationskana- 
le, die zu den einzelnen Drehflansch-Steckverbindungen 
2, 27, 27' fuhren, den angeschlossenen Batterieeinheiten 
und den integrierten Systemeinheiten zugefuhrt So zu 
den Antriebswicklungen fur die Schwenkoperationen 
und die Antriebswicklungen fur die Gurt-Fahreinheiten. 
Gleichzeitig hat jede Drehflansch-Steckverbindung 2, 
27, 27', von einem Ende des Strom- und Kommunika- 
tionskanals bis zum gegemiberliegenden Ende, im Kern- 
bereich Steckdosen- und die gegenuberliegende Seite 
Steckerfunktion und kann von Verbrauchern direkt zur 
Stromabnahme uber handelsubliche Stecker- und Ka- 
belverbindungen genutzt werdea Die Antennen- und 
Fernsteuersignaleinheit ermdglicht die Signalubermitt- 
lung von und zu Fernsteuerungseinheiten. Die Steue- 
rung des Gesamtsystems, wie Oberwachung der lot- 
rechten Ausrichtung der Solareinheiten, Batterie Lade- 
zustand, Verarbeitung der Fernsteuerung-Signalverar- 
beitung, Auswertung der Daten der Bilderkennungs- 
und Bewegungssensoren erfolgt durch den Multiblock- 
Steuerungs-Computer. Die Steuerung erfolgt lokal uber 
die Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten Infrarot 
Steuerungseinheiten oder entfernt uber das Flanschauf- 
steckgehause 9' mit integrierter Antennen- und Fern- 
steuersignaleinheit Bei kleineren Multiblock-Robot 
Energies tationen wird auf eine beliebige Drehflansch- 
Steckverbindung 2, 27, 27 # , iediglich ein Flanschauf- 
steckgehause 9' mit integriertem Zeitschaltwerk aufge- 
steckt, das die Sonnenstandsadaptierungen steuert Vie- 
le Multibiock Normteile 1 und Flanschaufsteckgehause 
9' und die fur diese Teile gultigen Rastermafle und Lei- 
stungsdaten, die fur die mobile Multibiock- Robot Ener- 
giestation verwendet werden, sind ohne Veranderung, 
direkt mit den Multibiock Normteilen 1 und Flanschauf- 
steckgehausen 9' die fur Multibiock Roboter und fur 
Multibiock Elektrofahrzeuge eingesetzt werden, aus- 
tauschbar. Insbesondere sind die Flanschaufsteckgehau- 
se 9' mit Batterieeinheiten, identisch mit den Batterie- 
einheiten fur Multibiock Roboter und Multibiock Elek- 
trofahrzeuge. Insofern hat fur diese Multibiock Syste- 
me, die mobile Multiblock-Robot Energiestation einen 
wichtigen StQtzpunktcharakter. So speziell fur selbst- 
operierende Multibiock Roboter mit AuBenaufgaben 
auf der Erde und ganz besonders bei Weltraumprojek- 
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ten, unter Einbezug von selbstoperierenden Multibiock 
Elektrofahrzeugen. Systemeinheiten die ohne Zugriff 
und Versorgung durch stationare Energiestationen ope- 
rieren mussen, konnen durch die mobile Multiblock-Ro- 

5 bot Energiestation, einsatznah bedient und versorgt 
werden. Die einzelnen Normteile sind gewichtsleicht 
und von handtierbarer GroBe. Insofern kann der Auf- 
bau der mobilen Energiestation, sowie der Austausch 
von Batterien durch die Multiblock-Roboter seibst, 

io schnell und leicht durchgefuhrt werden, da Iediglich 
Aufsteck- oder Abziehoperationen hierfur erforderlich 
sind Die Ersatzteilhaltung und das Teilespektrum wird 
niedrig gehalten, da die Normteile fur die mobile Multi- 
block Robot Energiestation, fur Multibiock Roboter 

15 und Multibiock Elektrofahrzeuge, immer baugleich, 
weitgehend identisch und austauschbar sind. 

Fig. 2 

20 Diese mobile Multibiock Robot Energiestation wird 
durch die horizontalen Verbund Flanschaufsteckgehau- 
se 9 in Boden und Kopfposition mit einer weiteren mo- 
bilen Multibiock Robot Energiestation zu einem, um die 
doppelte Kapazitat erweiterten, Energie Gesamtsystem 

25 zusammengefafit Die horizontalen Verbund Flansch- 
aufsteckgehause 9, kdnnen mit ihren horizontalen und 
vertikalen Drehflansch-Steckverbindung 27, ebenfalls 
wahlfrei Multiblock-Komponenten und Baugruppen 
aufnehmen. Die horizontalen Verbund Flanschaufsteck- 

30 gehause 9 behindern nicht das freie Einschwenken und 
Ausrichten der Solareinheiten und Windrotoren und zu- 
gehorigen Baugruppen innerhalb der miteinander ver- 
bundenen Multiblock-Robot Energiestationen. Durch 
die Verbindung mit den horizontalen Verbund-Flansch- 

35 aufsteckgehause 9' wird neben dem Verbinden der 
Strom- und Kommunikationskanale der einzelnen Mul- 
tiblock-Energiestationen auch eine horizontale, gegen- 
seitige Abstutzung erzielt Auch bei der vorliegenden 
mobilen Multibiock Robot Energiestation ist ein Multi- 

40 block Gelenkrahmen mit vier Multibiock Normteilen 1 
mit Flanschaufsteckgehausen 9, mit integrierter Sola- 
reinheit vorgesehen. Die Zentralgehause 9 der Multi- 
block-Gelenkrahmen sind, entsprechend der Anzahl 
von Solareinheiten die pro Gelenkrahmen vorgesehen 

45 sind, seitlich mindestens mit einer gleichen oder groBe- 
ren Anzahl von Drehflansch-Steckverbindungen 2 aus- 
gerustet und jeweils um eine Drehflansch-Steckverbin- 
dung 2 treppenformig versetzt, vertikal ubereinander im 
Multibiock Gelenkrahmen angeordnet, um die gesamte 

50 Solarzellen-Oberflache fur Sonneneinstrahlung mog- 
lichst groB gestalten zu konnen, dabei jedoch gegensei- 
tige Schattenwirkung der vier Solareinheiten zueinan- 
der, bei lotrechter Ausrichtung auf den Sonnenstand 
auszuschlieBen. Die Schwenkungsrichtung der Multi- 

55 block Normteile 1 mit Flanschaufsteckgehausen 9 / mit 
integrierter Solareinheit innerhalb des Multibiock Ge- 
lenkrahmens, ist durch die gebogenen Pfeiilinien darge- 
stellt 

60 Fig. 3 

Die mobilen Multiblock-Robot Energiestationen ge- 
maB der Fig. 1 und 2 kdnnen jederzeit zu stationaren 
Multiblock-Robot Energiestationen umgewandelt wer- 
65 den, indem die installierten Multibiock Gurt- oder Rad- 
Fahreinheiten abgenommen werden und die installier- 
ten Energieeinheiten auf ein stationar installiertes Mul- 
tibiock Normteil 1 aufgesteckt werden, auf einen statio- 
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naren Muitiblock Gelenkarm, oder auf ein Multiblock- 
Flanschaufsteckgehause 9 / , das als mittige, zylindrische 
vertikale Stutzfunktion eingesetzt wird und auf eine 
Drehflansch-Steckverbindung 2, 27, 27' eines Funda- 
mentsockels aufgesteckt ist, iiber die eine Verbindung 
zum offentiichen Netz hergestellt wird. Im vorliegenden 
Anwendungsfall nimmt die Vertikalstutze drei Multi- 
block Baugruppen auf, in Bodenhdhe, fur Benutzer und 
Muitiblock Roboter erreichbar, einen Muitiblock- Batte- 
riespender, fur den manuellen Batterieaustausch, beste- 
hend aus einem Muitiblock 1 mit vertikalen und hori- 
zontalen Drehflansch-Steckverbindungen 2 und links 
und rechts mit je einem Muitiblock Gelenkrahmen, der 
jeweils nur auBen ein vertikales Flanschaufsteckgehau- 
se 9' besitzt Dieses Flanschaufsteckgehause 9' nimmt 
links und rechts Flanschaufsteckgehause 9' mit inte- 
grierten Batterieeinheiten auf. Die unteren, horizonta- 
len Flanschaufsteckgehause 9' nehmen jeweils ein 
Flanschaufsteckgehause 9' mit Steuerungs-Elektronik 
fur Sensorik auf und werden auf Flanschaufsteckgehau- 
se 9' mit mtegrierten-Dreh-Stutzrollen aufgesteckt, die 
um die zylindrische Vertikalstutze herum gefuhrt wer- 
den. Fur jede linke und rechte, horizontal zusammenge- 
steckte Batterielinie, sind optische Ladestandsanzeigen 
vorgesehen, sowie das Flanschaufsteckgehause 9' mit 
integrierter Steuerungs-Computereinheit Dieses ist mit 
einem Scheckkarten-Lesegerat ausgerQstet Benutzer 
die eine leere Batterieeinheit gegen eine frisch aufgela- 
dene Batterieeinheit austauschen wollen, stecken ihre 
Scheck- bzw. Codekarte in den Computerschlitz, zur 
Priifung Zugriffsberechtigung durch die Steuerungs- 
Computereinheit, dann ihr leeres Flanschaufsteckge- 
hause 9' mit integrierter Batterieeinheit auf eine Batte- 
rielinie die gelb, gleich Aufladezustand aufweist Dar- 
aufhin wird von der Computereinheit die Magnetverrie- 
gelung der letzten Batterieeinheit der Batterielinie auf- 
gehoben, die grim, gleich frisch geladen aufweist Die 
gesamte links und rechts der zylindrischen Muitiblock- 
Vertikalstutze in den beiden Multiblock-Gelenkrahmen 
angeordneten Batterieeinheiten sind vom Anwender 
von Hand um die Muitiblock- Vertikalstutze herum zur 
Batterieabgabe und Entnahme, in jede Richtung 
schwenkbar und werden danach durch die Antriebs- 
wicklungen im Muitiblock Normteil 1 in Kopfposition 
der zylindrischen Vertikalstutze, und Steuerung durch 
die Steuerungscomputereinheit, wieder selbsttatig in die 
vorbestimmte Normallage zuruckgeschwenkt Die ver- 
tikale Drehflansch-Steckverbindung 2 des Muitiblock 
Normteiles 1 in Kopfposition der zylindrischen Verti- 
kalstutze, nimmt die zweite und dritte Muitiblock Bau- 
gruppe auf. Diese bestehen aus zwei vertikal ubereinan- 
der angeordneten Muitiblock Gelenkrahmen. Der unte- 
re, aufgesteckte Gelenkrahmen, tragt im Gegensatz zu 
den Gelenkrahmen der Fig. 1 2 und 3, nur ein Multi- 
block Zentralgehause 9 und Flanschaufsteckgehause 9 
mit integrierter Solareinheit Der obere Muitiblock Ge- 
lenkrahmen nimmt ein Muitiblock Normteil 1 auf, das 
ein zylindrisches Muitiblock Zentralgehause 9 mit verti- 
kalen Drehflansch-Steckverbindungen 2 und Genera- 
torwicklungen besitzt und mit einem Flanschaufsteck- 
gehause 9 verbunden ist, das einen Windrotor mit verti- 
kaler Rotorachse integriert Auf die vertikalen AuBen- 
seiten des Muitiblock Geienkrahmens sind je vier 
Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten Batterieein- 
heit aufgesteckt, die als System- Batterieeinheiten zur 
eigenen, Gesamtsystem-Stromversorgung, auf dem Sy- 
stem verbleibea Weiterhur-sind auf wahlfreie Dreh- 
flansch-Steckverbindungen 27 des oberen Muitiblock 



15 943 Al 

8 

Geienkrahmens, funf Flanschaufsteckgehause 9 mit in- 
tegrierten Beleuchtungskorpern aufgesteckt Die drei, 
in einer vertikalen Lime ubereinander angeordneten 
Muitiblock Baugruppen, Multiblock-Batteriespender, 
5 Multiblock-Solareinheiten und Muitiblock Windkraft 
und Beleuchtungseinheiten, sind untereinander beliebig 
kombinierbar, kdnnen mit weiteren Muitiblock Bau- 
gruppen zu einer Systememheit kombiniert werden, 
oder auch als allein stehende, abgesetzte Systememheit 

io angewendet werden. Sie sind auBerdem auch in den 
einzelnen Muitiblock Normteilen 1, von Drehflansch 
Steckverbindung 2, 27, 27 zu Drehflansch-Steckverbin- 
dung 2, 27, 27' beliebig untereinander kombinierbar, 
oder aber mit energiesystemexternen Multiblock-Ro- 

15 bot Anwendungen, wie Muitiblock Robots und Multi- 
block Elektrofahrzeugen, austauschbar. So sind auch 
hier die Flanschaufsteckgehause 9 / mit integrierten Bat- 
terieeinheiten, direkt und durch selbstoperierende Mui- 
tiblock Robots selbst, zwecks Aufladung austauschbar 

20 oder, durch die Benutzer von Muitiblock Elektrofahr- 
zeugen. Die Anwendungsbreite reicht von der Aufstel- 
lung an beliebigen Orten, an StraBenrandern, an Tank- 
stellen und auf Parkplatzen, in unterschiedlicher Kombi- 
nation zwecks leichter und schneller Verfugbarkeit fur 

25 Multiblock-Elektrofahrzeugbenutzer und somit zur 
Forderung der Anzahl von Muitiblock-Elektrofahrzeu- 
gen im StraBenverkehr, sowie zur Batterie-Energiever- 
sorgung von selbstoperierenden Muitiblock Robotern 
bei AuBenarbeiten, wie beim StraBenbau oder bei Stra- 

30 Ben-Reinigungsarbeiten. 

Fig. 4 

Diese ortsfeste Multiblock-Robot Energiestation be- 

35 sitzt zwei Muitiblock Gelenkrahmen mit je vier Multi- 
block Normteilen 1 mit Flanschaufsteckgehausen 9' mit 
integrierter Solareinheit und je eine Einheit in Kopfpo- 
sition die mit der ruckseitigen Drehflansch-Steckverbin- 
dung 2 auf Muitiblock Gelenkannen aufsitzen, und frei 

40 schwenkbar auf die Drehflansch-Steckverbindung 27 
der horizontalen Flanschaufsteckgehausen 9 / der Multi- 
block Gelenkrahmen aufgesteckt sind. Die beiden Mui- 
tiblock Gelenkrahmen sind mittig, in Kopfposition 
durch ein Muitiblock Normteil 1 verbunden und frei 

45 horizontal schwenkbar. Vertikal zwischen den beiden 
mittig angeordneten Muitiblock Normteilen 1 ist ein 
zylindrisches Flanschaufsteckgehause 9' mit vertikaler, 
bis zum Fundament reichender, zentraler Stiitzfunktion 
eingesetzt Auf die Drehflansch-Steckverbindung 2 des 

50 Muitiblock Normteiles 1 in Kopfposition ist auBerdem 
ein Muitiblock Normteil 1 mit Antriebs- und Generator- 
wicklungen im Zentralgehause 9 und mit einem Flansch- 
aufsteckgehause 9' mit integriertem Windrotor mit ho- 
rizontaler Drehachse vorgesehen. Die Solareinheiten 

55 und der Windrotor kdnnen gleichzeitig Batterieeinhei- 
ten laden oder Strom fur die direkte Versorgung der 
eigenen Systemeinheiten liefern, oder aber getrennt, je 
nach vorherrschend er Wetterlage, Wind- und Sonnen- 
stand, fur die Stromgewinnung wirksam werden. AuBer- 

60 dem ist im Bodenniveau ein selbstoperierender Multi- 
block-Batteriewechsler fur Muitiblock Elektrofahrzeu- 
ge installiert Die Ausfuhrung entspricht prinzipiell dem 
Multiblock-Batteriespender gemaB der Fig. 3. Die Ent- 
nahme erfolgt jedoch ohne manuellen Eingriff. Die Mul- 

65 tiblock Elektrofahrzeuge sind mit Flanschaufsteckge- 
hausen 9 / mit integriertem Steuerungs-Computer fur die 
Steuerung der gesamten Fahrzeugoperationen und 
Auswertung der aufgesteckten Multiblock-Sensorik 
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ausgerQstet Sie sind auBerdem mit einem Scheckkar- selbst, mittig je ein Multiblock Normteil I, bestehend 

ten-Leser ausgerustet, der dem Scheckkartenleser der aus einem Flanschaufsteckgehause 9* mit integriertem 

Multiblock Steuerungs-Computer gemaB der Fig. 3 ent- Windrotor mit vertikaler Rotationsachse und dem zuge- 

spricht Die Multiblock Elektrofahrzeuge besitzen ein horigen Zentralgehause 9 mit Generatorwicklungen, 

Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten Infrarot Be- 5 auf den innen geffihrten Strom- und Kommunikations- 

wegungssensoren und ein Flanschaufsteckgehause 9* kanalen aufnehmen. Unterhalb der Multiblock Gelenk- 

mit integrierter Antennen- und Fernsteuersignaleinheit rahmen ist je ein Flanschaufsteckgehause 9' mit inte- 

Hierzu kommunizierende Infrarot Bewegungssensoren grierter Beleuchtungseinheit aufgesteckt Die beiden 

und Flanschaufsteckgehause 9 / mit integrierter Amen- Multiblock Gelenkrahmen werden seitlich an dem zen- 

nen- und Fernsteuersignaleinheit beflndet sich auch in 10 tralen, zylindrischen Flanschaufsteckgehause 9' mit Ver- 

Flanschaufsteckgehausen 9 / des Multiblock Batterie- tikalstutzenfunktion, durch Flanschaufsteckgehause 9' 

wechslers. AuBerdem sind die Fahrzeuge mit Flansch- mit integrierten- Dreh-Stutzrollen, drehbeweglich abge- 

aufsteckgehausen 9' mit integrierten Batterie- Jalousien stutzt Auf die vertikale Drehflansch-Steckverbindung 2 

ausgerustet, die selbsttatig ofmen und schlieBen und die in zentraler Kopfposition sind vier Flanschaufsteckge- 

Batterien nach vorne in Fahrt-Richtung abdecken. Zum 15 hause 9' mit integrierten Batterieeinheiten aufgesteckt 

Batterieaustausch steckt der Fahrer des Multiblock und daruber ein Flanschaufsteckgehause 9' mit inte- 

Elektrof ahrzeuges die Scheckkarte mit Zugangsberech- grierter Beleuchtungseinheit Die gesamte obere Bau- 

tigung in den Scheckkartenleser seines, neben dem gruppe, wird durch das Multiblock Normteil 1 in zentra- 

Lenkrad befindlichen Steuerungs-Computers und lost ler Kopfposition je nach Sonnenstand und Steuerungs- 

damit den selbstoperierenden Batterieaustausch aus. 20 information durch die Multiblock-Steuerungs-Compu- 

Die Multiblock-Normteile 1 des Elektrofahrzeuges fan- tereinheit, urn die Mittelachse eingeschwenkt Die Ein- 

ren und fuhren das Fahrzeug genau positioniert und schwenkung urn die horizontale Achse der Solareinhei- 

geleitet von den Infrarotsensoren und Telecommandos ten in den Gelenkrahmen, erfolgt analog der Fig. 1 bis 4, 

in Pf eilrichtung auf die Drehflansch-Steckverbindung 2 durch die Antriebswicklungen innerhalb der zugehdri- 

der Batterielinie, des sternformig, um 90° versetzt, mit 25 gen Zentralgehause 9. Der vorliegende Systemaufbau 

vier Batterielinien ausgefuhrten Batteriewechslers zu, ist ebenfalls eine Art der kombinierten Sonnen-Wind- 

losen die Offnung der Batterie Jalousien aus und geben Energiegewinnung die ohne spezielle technische Vor- 

die aufzuladenden Flanschaufsteckgehause 9 mit inte- kenntnisse des Systemanwenders durch diesen selbst 

grierten Batterien an eine Batterielinie ab die Aufladung einfach und schnell erweitert werden kann, indem auf 

zulaBt Das Fahrzeug wird dann wieder Batteriewechs- 30 die entsprechenden Drehflansch Steckverbindungen 2 

ler schwenkt um 90° zur Obergabe in um einige Zenti- die gleichen Baugruppen und erganzende Multiblock- 

meter zuruckgesetzt und der Richtung des uberneh- Normteile 1 hinzugefugt und in anderer Kombination 

menden Fahrzeuges. Dieses wird dann wieder in Rich- aufgesteckt werden. Die Hinzuf ugung oder Entfernung 

tung der Batterielinie gefuhrt und ubernimmt ein aufge- von Solareinheiten oder Windrotoren erfolgt gemaB 

ladenes Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierter Bat- 35 den saisonalen Wetterveranderungen und den Energie- 

terieinheit Der Bordcomputer uberwacht die Fahrope- Umsatzerwartungen. In Winterzeiten werden die Sola- 

rationen und den Batterieaustausch einzelner Batterie- reinheiten durch Windrotoren ausgetauscht Im Som- 

einheiten oder eines Batterieblocks mit mehreren Ein- mer werden uberwiegend Multiblock Solareinheiten 

heiten gleichzeitig. Entsprechend werden die Magnet- eingesetzt Die Multiblock Gelenkrahmen selbst mus- 

schalter in den Drehflansch-Steckverbindungen 27, 27' 40 sen dabei nicht ausgetauscht werden, da die Solareinhei- 

mit Einraststeckern und Steckerbuchsen der Batterie- ten und die Windrotoreinheiten in den RastermaBen 

einheiten, zur Freigabe einzelner oder mehrerer Einhei- gleich sind, somit in die selben Gelenkrahmen passen 

ten gesteuert Infrarotsteuemngssignale zu den Senso- und lediglich auf unterschiedliche Drehflansch Steck- 

ren an der Energiestation, Idsen das Einschwenken des verbindungen 2, 27, 27' aufgesteckt sind. 

Batteriewechslers um 90° aus, f Or das Einschwenken der 45 

Batterielinie die Aufladung, & h. Batterieabgabe zulaBt, Fig. 6 
bzw. die Batterielinie, die um 90° versetzt, Batterieuber- 

nahme zulaBt Der Steuerungs-Computer gibt das Fahr- Die vorliegende stationare Multiblock-Robot Ener- 

zeug erst dann fur den Fahrer zur Weiterfahrt frei wenn giestationen bedeutet eine Verdreifachung der Energie- 

der Batterieaustausch beendet und erfolgreich abge- 50 gewinnung im Verhaltnis zum System gemaB der Fig. 5. 

schlossen ist Dieses wird durch ein optisches und akusti- Hier ist mittig ein Flanschaufsteckgehause 9, mit inte- 

sches Signal im Fahrzeuginneren angezeigt griertem Windrotor, mit vertikaler Rotationsachse und 

dem zugehorigen Zentralgehause 9 mit Generatorwick- 

Flg. 5 lungen, zentral auf das kopfseitige Multiblock Normteil 

55 1 aufgesetzt und ubernimmt gleichzeitig zentrale Stutz- 

Das zylindrische Flanschaufsteckgehause 9' mit Ver- funktion fur die gesamte, oberhalb angeordnete Ener- 

tikalstutzenfunktion, besitzt im Bodenbereich vier giegewinnungseinheit Zusatzlich zu den seitlich ange- 

Drehflansch-Steckverbindungen 27, die vertikal in einer ordneten Multiblock Gelenkrahmen mit den Solarein- 

Linie ubereinander gesetzt sind. Auf diese Drehflansch- heiten ist oberhalb, leicht horizontal eingeschwenkt dar- 

Steckverbindungen 27 ist der Multiblock-Steuerungs- eo gestellt uber die gesamte Breite dieser Einheiten, ein 

Computer mit ScheckkartenlesegerSt aufgesteckt, so- groBflachiges Multiblock Normteil 1 mit Flanschauf- 

wie horizontal, drei Batterielinien, mit den zugehorigen steckgehause 9' mit integrierten Solareinheiten aufge- 

optischen Ladestandsanzeigen. In Kopfposition ist ein steckt Hierzu wurde die ruckseitige Drehflansch-Steck- 

Multiblock Normteil 1 mit horizontalen und vertikalen verbindung mittels eines Multiblock Gelenkarmes, mit- 

Drehflansch-Steckverbindungen 2 aufgesetzt Hier sind 65 tig auf die vertikale Drehflansch-Steckverbindung 2 des 

horizontal, links und rechts, zwei Multiblock Gelenkrah- kopf seitigen Multiblock Normteiles 1 aufgesteckt Um 

men aufgesteckt, die»je zwerFlanschaufsteckgehause 9* bei hohen Vertikal- und Horizontalkraftea Gelenk- 

mit integrierter Solareinheit aufnehmen, die ihrerseits punkte der Multiblock Normteile 1, deren Zentralge- 
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hause 9. und Fianschaufsteckgehause 9, unvernickbar Fig. 8 
und f est auf der Drehflansch Steckverbindung 2 mit dem 

Aufsteckflansch 2, 27, 27 zu halten, ist zusatzlich zu den Die vorliegende stationare Multiblock-Robot Ener- 

Einraststeckern und den federbelasteten Klemmhebeln giestationen entspricht im prinzipiellen Aufbau den sta- 

die grundsatzlich die Aufsteckung der Gehause gegen- 5 tionaren Multiblock-Robot Energiestationen gemaB der 

einander absichern, eine horizontale Schraubsicherung Fig. 4 bis 6. Hier ist jedoch nur ein groBflachiges Norm- 

vorgesehen,diein90° zur Drehachse wirksam wirdL teil 1 mit integrierten Solareinheiten pro Muitiblock 

Gelenkrahmen eingesetzt Auch die Muitiblock Gelenk- 

Flg. 7 rahmen fur GroBflachige Solareinheiten sind wahlweise 

10 durch Fianschaufsteckgehause 9' mit integrierten Sola- 
Die vorliegende, stationare Muitiblock- Robot Ener- reinheiten oder mit Windrotoren belegbar. So ist der 
giestation ist eine kombinierte Solar-Wind-Energiesta- Windrotor mit vertikaler Drehachse gemaB der Fig. 6, 
tion, bei der eine bestehende Wind Energie Anlage der dort gieichzeitig Stutzenfunktion ubernimmt in den 
durch eine Muitiblock Anlage nachgeriistet und in der RastermaBen so ausgeiegt, daB er auch in die Multi- 
Energieerzeugung urn ein Vielfaches gesteigert wird, 15 block Gelenkrahmen der vorliegenden Ausfuhrung 
ohne die notwendige GroBe der Aufstellflache zu veran- oder in die Muitiblock Gelenkrahme gemaB der Fig. 7 
dern oder zu erweitern. Hierzu wird der vorhandene, eingesetzt werden kann und hier von den Drehflansch- 
zylindrische Stahl-Betonmast weiterhin genutzt, der Steckverbindungen 2 der horizontalen Flanschaufsteck- 
vorhandene Windrotor jedoch abgenommen und eine ^gehause 9 / in Boden und Kopfposition aufgenommen 
Drehflansch-Steckverbindung 2 auf die Mastspitze 20 wird. Die Solareinheiten selbst konnen pro Gelenkrah- 
montiert, wobei der zentrale Strom- und Kommunika- men in unterschiedlicher Anzahl und unterschiedlichen 
tionskanal bis zu den vorhandenen NetzanschluBeinhei- RastergroBen eingesetzt werden. Die RastergroBen der 
ten im inneren des Mastes gefuhrt und mit diesen ver- Gelenkrahmen und Anzahl der Drehflansch-Steckver- 
bunden wird Diese Drehflansch-Steckverbindung 2 bmdungen 27 werden so gewahlt, daB sowohl eine Viel- 
dient als Aufsteckwiderlager fur ein Multiblock-Norm- 25 zahl der kleineren Solareinheiten gemaB der Fig. 1 bis 6 
teil 1 mit horizontalen und vertikalen Drehflansch- eingesetzt werden konnen, oder aber zwei oder nur eine 
Steckverbindungen 2 Auf die obere vertikale Dreh- Solareinheit wie im vorliegenden Fall durchgefuhrt Die 
flansch-Steckverbindung 2 wird ein Muitiblock Norm- Auswahl der richtigen Kombination aus der Vielfalt der 
teil 1 aufgesteckt, das mit einem Flanschaufsteckgehau- Muitiblock Systemmoglichkeiten wird durch die regio- 
se 9 / mit integriertem Windrotor und mit horizontaler 30 nale Lage des Aufstellungsortes, die Iogistischen Gege- 
Rotorachse ausgerustet ist Die beiden horizontalen benheiten fur den Transport und die Handtierung groB- 
Drehflansch-Steckverbindungen 2 nehmen je einen flachiger Solareinheiten und die Energie-Gewinnungs- 
Multiblock Gelenkrahmen auf und jeder Gelenkrahmen erwartung bestimmt Bei der vorliegenden, stationaren 
je zwei Muitiblock Normteile 1 mit Flanschaufsteckge- Muitiblock Robot Energiestation ist die Energieabgabe 
hause9 / mit integrierten Solareinheiten. Die beiden Ge- 35 in Form eines abgesetzten Multiblock-Batteriewechs- 
Ienkrahmen werden durch ein Fianschaufsteckgehause lers geldst, der mittig in Kopfposition Flanschaufsteck- 
9' mit integrierten Dreh-Stutzrollen und horizontalen gehause 9' rait integriertem Beleuchtungskorper besitzt. 
Drehflansch-Steckverbindungen 27, unterhalb an dem Die Verbindung zwischen der Energiestation und dem 
Stahl-Betonmast drehbar gefuhrt und abgestatzt Auf Batteriewechsler erfolgt durch die horizontalen Ver- 
eine freie vertikale Drehflansch-Steckverbindung 27 der 40 bund-Flanschauf steckgehause 9', die hier in den Boden 
Dreh-Fahrwerkseinheit wird, fur Anwendervom Boden eingelassen sind. Die Wirkungsweise, der prinzipielle 
erreichbar, das Fianschaufsteckgehause 9' mit integrier- Aufbau und die Batterieaustausch-Operationen ent- 
ter Sensorik aufgesteckt und auBerdem ein Flanschauf- sprechen dem Batteriewechsler der Fig. 4. Im vorliegen- 
steckgehause 9' mit integriertem Steuerungs-Computer. den Fall ist jedoch der selbstoperierende Batterieaus- 
Die gewonnene Energie wird hier zum Teil in abgesetzt 45 tausch sowohl fur Multiblock-Elektrofahrzeuge und fur 
aufgestellten Multiblock-Batteriespendern gemaB der Multiblock-Roboter vorgesehen. Deshalb sind links und 
unteren Baugruppe der Fig. 4 gespeichert und dariiber- rechts des Flanschaufsteckgehauses 9 / mit Vertikalstut- 
hinaus in das offentliche Netz eingespeist Die lotrechte zen-Funktion und aufgestecktem Muitiblock-Normteil 
Einschwenkung der Multiblock-Einheiten entsprechend t, um die vertikale Achse schwenkbar, je zwei Batterieli- 
dem jeweiligen Stand der Sonne und der jeweiligen 50 nien angeordnet, die ihrerseits zusatzlich um die hori- 
Windrichtung erfolgt in Richtung der Bewegungspfeile. zontale Achse schwenkbar sind und jede einzelne Batte- 
Die horizontale Einschwenkung der beiden Gelenkrah- rielinie, dann wieder fur sich um die vertikale Achse 
men erfolgt durch das Muitiblock Normteil 1, das auf schwenkbar. Der Muitiblock- Robot tauscht die Batte- 
der Stahl-Betonmastspitze aufsitzt Die Solareinheiten rien ebenso selbsttatig aus wie das Muitiblock Elektro- 
werden durch die Antriebswicklungen in den zugehori- 55 fahrzeug. Fiir den Multiblock-Robot sind die links ein- 
gen Zentralgehausen 9 um die eigene vertikale Achse gesetzten zwei Batterielinien des Batteriewechslers um 
eingeschwenkt Die Windrotoreinheit kann durch das 180° eingeschwenkt und dadurch genau in der Aus- 
zugehorige Muitiblock Normteil 1 unabhangig von der tauschhohe fur den Multiblock-Robot, der uber das ge- 
Einschwenkung der Muitiblock Gelenkrahmen, separat speicherte Programm des zentralen Steuerungs-Com- 
eingeschwenkt und ausgerichtet werden. Bei zunehmen- 60 puters des Robots fur den Batterieaustausch, auf die 
der Windkraft, werden die Solareinheiten so einge- bereitgestellte Batterielinie geradlinig zufahrt und ohne 
schwenkt, daB sie der Windkraft den geringsten Wider- zusatzliche Arm- oder andere Bewegungs-Operationen 
stand bieten. Bei starkerer Sonnennutzung und schwa- den Austausch, analog den Batterie-Aufsteck-Operatio- 
chem Windaufkommen wird der Windrotor in den Zwi- nen wie fur das Muitiblock Elektrofahrzeug, den Batte- 
schenraum zwischen den beiden Muitiblock Gelenkrah- 65 rieaustausch durchfuhrt. Der Multiblock-Robot ist beid- 
men eingeschwenkt um Schattenwirkung auf den Solar- seitig mit Fianschaufsteckgehause 9 / mit integrierten 
oberflachen auszuschlieBea- Batterieeinheiten bestuckt Da hier das gesamte Ober- 

teil fiber Drehflansch-Steckverbindungen 2 des zugeho- 
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rigen Multiblock Normteiles 1 um 360° schwenkbar ist, 
kann der beidseitige Batterieaustausch erfoigen, ohne 
daB der Robot eine Gesamtdrehung um die eigene Ach- 
se durchfuhrt Der Multiblock Robot ist wie das Multi- 
block Elektrofahrzeug und der Multiblock Batterie- 5 
wechsler mit Flanschaufsteckgehausen 9' mit integrier- 
ten Infrarot Bewegungssensoren und Flanschaufsteck- 
gehausen 9' mit integrierter Antennen- und Fernsteuer- 
signaleinheit ausgerustet Der Multiblock-Batterie- 
wechsler hat, wie die stationare Multibiock-Energiesta- 10 
tion, Qber die Drehflansch-Steckverbindungen 2 im Fun- 
damentbereich, Verbindung zum offentlichen Netz. 
Multiblock-Batteriewechsler iassen sich, ebenso wie 
Multiblock-Batteriespender, mit den mobilen Multi- 
block-Energiestationen, entsprechend der Fig. 1 bis 3 15 
kombinieren. 

Fig. 9 

Die vorliegende stationare Multiblock-Robot Ener- 20 
giestationen ist eine kombinierte Soiar-Wind-Energie 
Anlage, bei der eine bestehende Wind-Energie-Anlage 
durch eine Multiblock Anlage nachgerustet wird und 
prinzipiell dem System gemaB der Fig. 7 entspricht 
Hier werden jedoch ebenfalls einteilige, groBflachige 25 
Solareinheiten pro Multiblock Gelenkrahmen einge- 
setzt wie gemaB der Ausffihrung in Fig. 8. Die Multi- 
block-Gelenkrahmen mit nur einem Flanschaufsteckge- 
hause 9' mit integrierter Solareinheit pro Multiblock 
Gelenkrahmen konnen auch hier jederzeit durch eine 30 
Vielzahl von Flanschaufsteckgehausen 9' mit integrier- 
ten Solareinheiten ausgetauscht werden oder gegen 
Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten Windroto- 
ren mit vertikaler Rotorachse und gleichen Rasterma- 
Ben wie die Flanschaufsteckgehause 9' mit integrierten 35 
Solareinheiten. Die Flanschaufsteckgehause 9' mit inte- 
grierter Sensorik und das mit integrierter Steuerungs- 
Computereinheit, sind hier seitlich auf die Drehflansch- 
Steckverbindungen der vertikalen Flanschaufsteckge- 
hause 9' der Multiblock Gelenkrahmen aufgesteckt Ab- 40 
gesetzte Multiblock-Batteriespender und Batterie- 
wechsler sorgen hier fur die optimale Energieabgabe an 
Benutzer. Oberschussige Energie wird an das offentli- 
che Netz abgegeben. 

45 

Patentanspruche 

1. Multiblock-Robot System, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB Multiblock Normteile (1) gebildet 
werden die aus Flanschaufsteckgehausen (9') mit 50 
integrierten Solareinheiten und Aufsteckflanschen 
(27, 27') bestehen und auf Zentralgehause (9) aufge- 
steckt werden, die Einbauelemente der Soiarelek- 
tronik und Spannungswandlern beinhalten und an 
den AuBenkanten und auf der Ruckseite mit Dreh- 55 
flansch-Steckverbindungen (2) ausgerustet sind, 
daB die Multiblock Normteile (1) mit Solareinhei- 
ten und Multiblock Gelenkarmen kombiniert wer- 
den, mit Flanschaufsteckgehausen (9*) mit zentra- 
ler, vertikaler Stfltzf unktion, mit horizontalen Ver- eo 
bund-Ranschaufsteckgehausen (90, mit Multiblock 
Gelenkrahmen die aus Flanschaufsteckgehausen 
(90 mit Aufsteckflanschen (27) horizontal und verti- 
kal zueinander zusammenges teckt werden, auBer- 
dem mit Flanschaufsteckgehausen (9 / ) mit inte- 65 
grierten Batterieeinheiten, die hintereinander auf- 
gesteckt werden, Batterielinien bilden und sich 
selbsttatig durch Magnetschalter in den Dreh- 



943 Al 

14 

flansch-Steckverbindungen (27, 27') beim Batterie- 
austausch entriegeln und verriegeln, mit Multi- 
block-Batteriespendern und mit Multiblock-Batte- 
riewechslern die eine Vielzahl von Batterielinien 
aufnehmen, die auBerdem mit Flanschaufsteckge- 
hausen (9') mit integrierten Beleuchtungskorpern 
kombiniert werden, auBerdem mit Flanschauf- 
steckgehausen (9') mit integrierten Windrotoren 
mit horizontaler und vertikaler Drehachse, auBer- 
dem mit Flanschaufsteckgehausen (90 mit inte- 
grierter Steuerungs-Computereinheit und mit 
Flanschaufsteckgehausen (90 mit integrierter Sen- 
sor- und Steuerungselektronik und in der Kombi- 
nation Einzelner oder Vielfacher dieser Multiblock 
Komponenten, durch Aufstecken auf die gegensei- 
tigen Drehflansch-Steckverbindungen (2, 27, 27'), 
autonome, selbststeuernde Multibiock-Energiesta- 
tionen fur Solar- und Wind-Energiegewinnung, 
Speicherung und Energie-Abgabe bilden, die sich 
selbsttatig mit den Solaroberflachen und den Wind- 
Rotorblattern immer lotrecht zum jeweiligen Son- 
nenstand und der jeweiligen Windrichtung ausrich- 
ten. 

2. Multiblock-Robot System nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Multiblock-Energie- 
stationen mit Multiblock-Normteilen (1) und 
Flanschaufsteckgehausen (9') kombiniert werden, 
die Rad- und Gurtfahrwerkseinheiten integrieren 
und mit Flanschaufsteckgehausen (9') mit integrier- 
ten Bewegungs- und Bilderkennungs- und Infrarot 
Steuerungssensoren und mit Flanschaufsteckge- 
hausen (90 mit integrierter Antennen- und Fern- 
steuersignaleinheit und eine mobile, ortsveranderli- 
che, lokal und ferngesteuerte, seibstoperierende 
Multibiock-Energiestation bilden. 

3. Multiblock-Robot System nach einem der An- 
spruche 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Multiblock Gelenkrahmen wahlweise eine Vielzahl 
von Flanschaufsteckgehausen (9') mit Solareinhei- 
ten aufnehmen, die in den Multiblock Gelenkrah- 
men auf die Drehflansch-Steckverbindungen (27) 
aufgesteckt sind und ubereinander, versetzt ange- 
ordnet, individuell und einzeln einschwenkbar, eine 
treppenformige Gesamtkontour in der Seitenan- 
sicht bilden. 

4. Multiblock-Robot System nach einem der An- 
spruche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB Dreh- 
flanschsteckverbindungen (27) in Fundamente ein- 
gesetzt werden und eine Verbindung zwischen den 
zentralen Strom- und Kommunikationskanalen 
zum offentlichen Stromnetz hergestellt wird und 
darauf Multiblock Flanschaufsteckgehause (90 mit 
vertikaler Stutzenfunktion aufgesteckt werden die 
dicht Qber dem Boden, fur Benutzer und Multiblock 
Roboter erreichbar, um die Mittelachse schwenk- 
bar, ubereinander und nebeneinander, in Multi- 
block Gelenkrahmen, Multiblock-Batteriespender 
aufnehmen, die optische Ladestandsanzeigen fur 
jede Batterielinie besitzen und Flanschaufsteckge- 
hause (9') mit integrierter Steuerungs-Compute- 
reinheit mit einem fur die Benutzer erreichbaren 
Scheckkartenleser und daB nach Scheckkartenein- 
gabe und Vergieich des Benutzer Codes, die Auf- 
steckung leerer Batterieeinheiten durch Magnet- 
schalter Entriegelung der Einraststecker und feder- 
belasteten Klemmhebel der Drehflansch Steckver- 
bindungen (27, 27') und die Entnahme aufgeladener 
Batterieeinheiten durch die Benutzer erfolgt und 
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daB uber der Multifalock Batteriespender Baugrup- 
pe weitere Multiblock Baugruppen, bestehend aus 
der wahlweisen Kombination von Multiblock Solar 
Baugruppen und Multiblock Windrotor Baugrup- 
pen angeordnet sind, die abgesetzt, alleinstehend, 5 
oder in mehrfacher Kombination an StraBenran- 
dern, Platzen und Tankstellen aufgestellt sind und 
fur Elektrofahrzeuge und selbstoperierende Robo- 
terverffigbar sind 

5. Multiblock-Robot System nacb einem der An- io 
spriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB Multi- 
block- Batteriespender, abgesetzt von den ortsfe- 
sten Multiblock-Energiestationen eingesetzt wer- 
den und zusatzlich selbstoperierende Multiblock- 
Batteriewechsier und die Verbindung zwischen der 15 
Energiestation und den Batteriespendern und Bat- 
teriewechslern, durch horizontale Verbund- 
Flanschaufsteckgehause (9^ erfolgt, die in den Bo- 
den eingelassen sind und auBerdem iiber Dreh- 
flansch-Steckverbindungen (2, 27, 270 im Funda- 20 
ment, die Verbindung zum offentlichen Netz herge- 
stellt ist, daB die Batteriewechsier selbstoperierend 
den Batterieaustausch sowohl fur Multiblock-EIek- 
trofahrzeuge und fur Multiblock-Roboter durch- 
fuhren und hierfur links und rechts des Flanschauf- 23 
steckgehauses (9') mit Vertikaistfltzen-Funktion 
und aufgesteckten Multiblock-Normteilen (1) und 
Flanschaufsteckgehausen (9'), Batterielinien auf- 
nehmen die mehrachsig einige, schwenkt werden, 
wobei Multiblock- Robots und Multiblock Elektro- 30 
fahrzeuge fur den selbstoperierenden Batterie- 
tausch vorgerustet sind und mit Flanschaufsteckge- 
hause (9') mit integrierten Batterieeinheiten ausge- 
fuhrt sind, die zu Batterielinien zusammengesteckt 
sind und daB auBerdem die integrierten Multi- 35 
block-Steuerungs-Computer mit einem Scheckkar- 
ten-Leser ausgerustet sind, der dem Scheckkarten- 
leser der Multiblock-Energiestationen entspricht, 
und daB Flanschaufsteckgehause (9 / ) mit integrier- 
ter Antennen- und Fernsteuersignaleinheiten vor- 40 
gesehen sind, die mit den Einheiten der Multiblock- 
Energiestationen identisch sind, daB der Batterie- 
austausch selbsttatig, infolge der Steuersignalver- 
arbeitung der eingegebenen Benutzer-Scheckkar- 
ten und der Roboter-Steuerprogramme erfolgt, 45 
wobei die Multiblock-Robots und die Multiblock- 
Elektrofahrzeuge selbsttatig vor- und zuruck be- 
wegt werden und genau positioniert und geieitet 
von den Infrarot- und Bewegungssensoren und Te- 
lecommandos, auf die Drehflansch-Steckverbin- 50 
dungen (27) der Batterielinien des Batteriewechs- 
lers zugefuhrt werden und ein selbsttatiges Ein- 
schwenken der Batterielinien fiir Aufnahme und 
Aufstecken der aufzuladenden Batterieeinheit und 
Weiterschwenken zur Freigabe und Abziehen der 55 
aufgeladenen Batterieeinheit erfolgt und daB der 
Batterieaustausch, das Aufstecken und die Abnah- 
me einzelner Batterieeinheiten oder eines Batterie- 
blocks mit mehreren Einheiten gleichzeitig, durch 
Magnetschalter-Entriegelung und Verriegelung 60 
der Drehflansch-Steckverbindungen (27) der ein- 
zelnen Batterieeinheiten oder eines Batterieblocks 
erfolgt und daB die Multiblock-Roboter und die 
Multiblock-Elektrofahrzeuge fur die Benutzer, fur 
weitere Operationen und zur Weiterfahrt erst dann 55 
freigegeben werden, wenn der Batterieaustausch 
erfolgreich durchgefuhrt wurde und dies bei Multi- 
block-Elektrofahrzeugen, im Fahrzeuginneren aku- 



stisch und optisch angezeigt wird 
6. Multiblock-Robot System nach einem der An- 
spriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB an der 
Mastspitze von systemfremden Stahlbeton oder 
Stahlmasten, eine Drehflansch-Steckverbindung (2, 
27, 27') als Widerlager fur ein zentrales Multiblock 
Normteil (1) befestigt wird und der innen gefuhrte 
Strom- und Kommunikationskanal zur Verbindung 
mit dem offentlichen Netz, bis zum Boden gefuhrt 
wird und daB in Kopfposition auf die dort befestig- 
te Drehflansch Steckverbindung (2, 27, 27'), ein 
Multiblock Normteil (1) mit horizontaien und verti- 
kalen Drehflansch Steckverbindungen (2, 27, 27') 
aufgesteckt wird und Kombinationen von Multi- 
block Solar, Wind und Batterie Baugruppen, Multi- 
block-Gelenkrahmen und systemerganzende Mul- 
tiblock Normteile (1) und Flanschaufsteckgehause 
(9) aufnimmt und die Gesamteinheit an Multiblock- 
Baugruppen, Normteilen (1) und Flanschaufsteck- 
gehausen (9) uber das Multiblock Normteil (1) an 
der Mastspitze, selbstoperierend, schwenkbar ist 
und an Flanschaufsteckgehausen (9') mit integrier- 
ten Drehfahrwerken in Bodennahe des Mastes ge- 
fuhrt wird und daB so nachgerustete, ortsfeste 
Energiestationen, abgesetzte Multiblock Batterie- 
spender und Multiblock Batteriewechsier versor- 
gen. 
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